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Vyndlez se tykd t#faiciho sarizeni s polosutomatickou kalibraci méficiho systému,
gejména pro rozmdrovd t#idi¥ni souddsti kutelového, vélcového nebo kulového tvaru, znire-
nych v jednom mistd a t¥fddnych vysokjm vykonem do neomezeného po¥tu t¥fdicich skupin.

Te1aict zefizeni pro nejpfesnd3isi rozmdrové t#{d¥ni se obvykle doplnujfl zerfzenimi
pro kalibraci mi¥tfici &dsti pomoci eteloni. Takové uspofdddni sice podstatnd zvysuje
plesnost a spolehlivost t#4d¥ni, ale i zneind zvyduje slofitost trga{ctho zerizeni i néd-
rotnost na jeho obsluhu. T¥fdict set{zeni mis{ obsehovat zef{zeni pro zavedeni. etalonu
do m¥*iciho mista stejnym zpisobem jako 1#4d¥né souddsti a pro vysunuti etsnolu z toku
tiadnych souddsti, obvody pro vyhodnoceni mifeni etenolu a pfipedné zeffzeni pro samo-
#inné dostaveni nastaveni mdFici &dsti. Obsluha masi etalony bdhem provozu odeifovat,
kontrolovat opotfsbenf a zevéd¥t korekce @ po pPekrofent pFipustné neptesnosti rozméru
nebo tvaru etsnoly vyrasovet, TF{did byvé obvykle uspofdddn taek, aby bylo moiné t¥1ddni
provést spolu a méfenin v Jjednom cyklu. Toto uspotddént ti¥idiZe je sice Jednoduchd, nebot
nevyleduje pouitf vystupni paméti, sle neumoZnuje libovolnd zvySovat polet t#tdfcich
skupin. Dal¥i nevyhodou t#1aidd s t¥{d¥nim v jednom wyklu, je Jsou vytvoleny neple
2 vjifového nebo kaskddového uspofdddni t¥fdicich klapek nebo 3 otodné tiidfci trubice
natétené do piisludngch tifdficich skupin krokovym motorem, je nutnd volba vysokych
rychlosti t#id¥njch soutdsti pfi prichodu ti{dilem, tim dochdz{ i k jejich zna¥nému
podikozeni,

Disledkem js i zna¥né poruchovost t#4di%3 @ viskyt chybného ti1déni. Jsou znémé
t¥{di%e pro t¥1d¥n{ v ndkolika cyklech vybavené mechanickou neby elektromechanickou
pamitl, jef Jjeou sne¥nd slofité a poruchové.

Uvedené nedostatky odstranuje t¥idici zefizeni s polosutomatickou kalibraci podle
vynélezu sestdvajlici ze vstupniho skluzu s podaveiem, z doprsvniku s hnacim ustrojim,
2 méfici stanice se zabudovanym snimalem délek spojenym s méFici ddstl, 2 pracovniho
t#1dite & ze synchronizsiniho bloku mechsnicky svédzeného s nepinacim kolem dopravniku.
Jeho podstata spolfivd v tom, %e métfici ¥4st je pripojena na signdlovy vstup provozni
pamdti, Jeji% provozni vistup je spojen s provoznim vstupen vyhodnocovaci ¥dsti a pomoc-
ny vystup Je pfipojen na pandétovy vstup etalonové pamdti, pFilemZ hlavni vystup vy-
hodnocovaci &éstl je spojen s pracovnim t#{digem slofenym neJjménd ze dvou za sebou uspo=
fddanych klapek t¥fidfcich skupin a etalonovy vyatup vyhodnocovaci Zdsti Je spojen
s etalonovym triditem, Jeni je umistdn v toku ti{d¥nych souddsti pied pracovnim ti{=
didem a piitom oba t#{dide jsou uchyceny pod undseci dréhou dopravniku za méficf stani-
ci se snimafem délek a Pfdfci vstup podavale, jenz je umistdn pred métict stenici a
navazuje na vstupni sklus, Je napojen na podévaci vystup synchronizeiniho bloku, ktery
Je JedtE svym synchronizednim vistupem spojen se synchronizanim vstupem #idfct ¥dsti,
které je ddle opatiena etalonovym vstiupens, snimecim vstupem nspojenym na etelonové
$idlo, jei Je umistiné na etalonovém ti1di%i, klf¥ovacim vystupem spojenym s klitovacim
vstupem provosni pam¥ti, ovlddacin vistupem propojenyn s ovlddacim vstupem etalonové
pamiti, indike¥nim vystupen nepojenym na etalonovou indikeci s vybavovecim vystupenm,
ktery je pfipojen na vybsvovaci vatup vyhodnocovact &dati.

Pokrok dossieny vyndlesem spolivéd zejména v moZnosti dosafeni vydiitho vykonu
t#{d¥nt souddsti do omeseného postu t¥idiecich skupin v porovnén{ se snémynmi t#fdfcini
safisenini. Uspoléddnim ti#fdfetho gat{zeni s polosutomatickou kelibraci se podatatn¥
sjednoduiiile mechenickéd konstrukce a spolehlivost t¥fdictiho zatizeni ve srovnéni s tife
afcim safizenim s sutomatickou kelibract s voln& ulofenym nebo upoutanym etalonem.

PM pracovnim reiimu kalidbrace Je za etalon prohldSens s vyhodou 1ibovolnd souddst
s tF{a¥né dévky souldsti, JeJid charakteristicky rosmér je mifen stejnym zplsoben Jjako
ma t#{diné souddsti. Odstrani se sérovsii vliv nepfesnosti kelibrece v disledku opotie=

‘beni etslony e néroky na obaluhu p¥i udriovéni etalond.
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PouZitim vhodnd usporddsného vyhodnocovactho zafizeni s pam3ti se miZe proces
t¥{dén1 vytFidéné sou¥dsti libovolnd prodlouZit, cof se vyuiivd zejména u tF¥faixg
8 velkym po&tem trfidicich skupin, kdy vzddlenost mezi néFici stanicif a vystupnimi zdsob-
niky jednotlivych t¥idicich skupin je znalnd a %as k jejimu p¥ekondni je u t¥fdfcich
zeffzen{ bez posuvné pamdti limitujfcich faktorem vykonu t¥idictho zeffzenf. Zatazenim
provozni pem&ti ge eliminuje vliv tvaru mdFicfho signélu na ¥innost vyhodnocovaciho
zar{zenl, &im% se zvys1 spolehlivost t¥idicfho zatizeni,

Pledmdt vynélezu je patrny z priloZeného vykresu, kde je znézorndno celkové uspo=
rédéni t¥idicfho zefizeni s poloautomatickou kaelibraci.

Vstupni &dst t¥{dicfho zafizeni tvor{ vetupni skluz 15 s podavafem § soudésti '
urfenych k rozt¥fdéni, Na vstupni Zdst nevazuje m¥¥icf stanice ]! se zabudovanjm snima~-
Sem délek 12. Za m¥Fici stanici 1l ve smdru toku t#fddnjfch souldsti 10 Jje umistén
nejprve etalonovy t¥{did 13, za nif ndsleduje pracovni t¥{di& 4 slofeny z linedrnd za
sebou usporddenych klapek tridicich skupin 4a, 4b, 4c.

Vstupni ¥dst je propojena s mdfict atanic{ 11, etalonovym t¥fdidem 13 a @ pracovnim
t¥iditem 4 dopravnikem 1§ s und¥eli 20 t¥fd¥nych souddsti, Hnaci kolo 18 doprevniku 16
Je pomoci pFevodu spojeno s hnacim ustrojim 17. Nepinac{ kolo 13 dopravnfku 16 je me-
chenicky svdzdno se aynchronizainim blokem 9. Snimad délek -12 unistdny v méficl stanici
Ll je propojen s mdfict &dsti I, jeZ je propojena na signélovy vstup 21 provozni pemdti 2.
Provozni vystup 23 provozni psmdti 2 Je spojen s provoznim vstupem 3! vyhodnocovact
tdsti 3 a pomocny vystup 24 provozni pambti 2 je p¥ipojen na pamdfovy vatup 51 etalonové
peméti 2. Hlavni vystup J4 vyhodnocovaci dsti 3. je spojen s pracovnim t¥fdiZem 4
a etalonovy vystup 33 vyhodnocovac{ &dsti 3 je spojen s etalomovym t¥fdifem 3.

Redfct vstup 81 podevaZe § je naspojen na podévaci vy¥stup 31 synchronizedniho
bloku 2. Syachronize¥ni vjstup 32 synchroniza¥niho bloku g je spojen se synchronizatnim
vstupem ]l Ffdfci ¥dsti 2. Rfdfcf Zdst ] je ddle opat¥ene etelonovim vatupem 73 a2 sni-
macim vstupem ]2, jenZ je napojen ne etalonové &idlo 14, umistdné na jimce etalonového
t¥{dide 13. Kliovaci vistup J4 #fafcl Zdsti I je spojen s klfiZovacim vstupem 22 pro-
vozni pum8ti 2. Ovlddaci vistup 73 Ffdici Zdsti I je propojen s ovlddacim vatuper 52
etalonové pamdti 3. Indikedni vystup J§ F{dici ¥dsti ] Je napojen ma etalonovou indikeci
6. Vybavovaci vystup 1] #{idfc{ &dsti ] je pfipojen na vybavovaci vstup 32 vyhodnocovaci
tasti 3.

Souddsti uriené k rozmdrovému rozt#1ddni, postupujici ze vstupnfho skluzu 15, ee
zavédéji podavetem § po jedné v rémci pracovniho tektu t¥idiciho zefizeni do prostoru
undSed 20 dopruvniku 16, Pribsh zdvihu podavale § je Ffzen synchronizednim blokem 9.
Doprevnik 1§ pohdndny hnacim ustrojim 1] dopravi nejprve trf{d¥nou souddat 10 do mé#ici
stanice 11 a po zmdfeni rozm¥ru Ji unds{ ddle do oblasti etalonového tFfdile 13 a
pracovniho thfdite 4. V klidové poloze Je klapke etelonového ti¥fdi¥e 13 i klapky t¥i-
dic{ch skupin 4a, 4b, 4¢ pracovntho t¥idie 4 uzeviené, takie t¥1d¥nd souddst 10
nemiZe zapadnout do nékteré t¥fdicf skupiny, ale voln& prochézi déle. P¥i prichodu
t#idénych souddsti 1Q m¥fici stanicf 11 vysle snimad délek 12 m¥Fici signdl do vstupu
m8fict ddsti 1,

Zde se pracuje a upraveny signdl se p¥ivdd{ do signélového vstupu 21 provozni
pem8ti 2. Dal¥{ zpracovédni signdlu se provddi synchronnd s pracovnimi takty t¥fdicfho
zarizeni, Orgenizeci celé ¥innosti prebird Ffdici Zdst I, do které Jsou privddény
synchronizadni signdly pFes synchronizeZni vstup ]! ze synchroniza&niho bloku 9. Tim
Je realizovéna vazba $Ldfci Sdsti J s mechanickou ¥ést{ t¥fidfctho zefizent o taktovédni
pracovnich cyklde. V okem¥iku, kdy se t¥1{d¥nd souddst 10 dostane do prostoru mifict
stanice 11, vydd ¥fdic{ &4st ] na klf¥ovacim vystupu 74 povelovy signél, kterym se uvede
v &innost provozni pem¥f 2, jeZ vyhodnotl maximum signélu na signélovém vstupu 21
v ¢asovém intervelu urdeném trvénim signdlu na klf{dovacim vstupu 22.
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T{m je v}sledek mdfeni pfenesen do provozni paméti 2 a na Jjeji provozni v¥stup g3.
Po ukonSeni méfeni je vydén z vybavovactho vystupu 11 povel pro &ipnost vyhodnocovae-
cf %dsti 3. Vyhodnocovaci ¥dat J prevade signél 2 provozniho vstupu il na &islo Jedné
z t¥{dicfch skupin, vietnd t¥fdici skupiny etelonové, a zaladl je do své posuvné pemdti,
provéddjici v rytmu povelovych impulsld pfesuny #1sel shodnd s mechanickym posuvem t¥fi-
d¥nych souddatl 10 unaBedi g0 dopravniku 1§. Fo pifchodu povelového signéiu na vyba-
vovaci vstup 32 je posuvné pamét prohlédnuta a nachdzi-li se Jedna nebo vice t¥iddnych
souddsti 10 v poloze Jim pFisludejici tridicl skupiny, vietnd etalonové, ddvé vyhodnoco-
vaci %ést 3 na hlavnim v¥stupu 34 nebo etelonovém vystupu 33 signél pro otevieni klapek
t#fafcich skupin 4@, 4b, 4o pracovniho t#idide 4 nebo pro otevieni etelonového tiidide 13.

Mimo tuto zékledni ¥innost Fidici &ést J kontroluje, zda nepfisdel na jeji etalonovy
vstup 13 signél odpovidajici Zédosti o vytvoreni etalonu. V tom piipadd pfekontroluje,
neni-1i signdlem na snimacim vstupu Iz upozorfiovéna etalonovym &idlem 14, %e etalonovy
t#1ais 13 Je JiZ obsazen dfive vytvoFfenym etalonem, pripadnd neni-1i prdvd zpracovéviéna
jind t¥{d¥nd souddst 10 Jako etalon a také neleii-li prévé tF{d¥nd souddst 10 mimo
ptedem zvolenou &dst pracovniho rozsshu. V zéporném pripadd modifikuje *idfci ldst 1
povel do vyhodnowovaci ¥dsti 3 tek, aby byla prévé zmdFend tF{d¥nd souldast 10 zslazena
do etalonové t¥fdfci skupiny misto do tifdici skupiny ji odpovidajici. Sou¥asnd dé
povelovy signél do svého ovlddaciho vystupu I5 do etelonové pamdii 2. Ne tento povel
prevezme etalonové pamd¥ 5 signdl z pomocného vystupu 24 provozni psmdti 2 a sema
jeJ ulozi. UloZeny signdl odpovidd zmd¥enému rozméru prévé vytvoleného etelomu a je
p¥istupny obsluze tifdictho zatdzeni 1 v dobd, kdy je provozni pamd¥ 2 jii obsazens
vysledky Jinych mdeni. Signédlem na svém indike&nim vy¥stupu J6, zevéd¥ném do bloku
etalonové indikace §, ddvé Fifdici ¥dst ] celkovou informaci o stavu obsliuhy etalonu,
nepf. je-1i vytvoren etelon, nebo je=11i moZné Jjeho vytvoreni Zédat.

PREDMET VYNALEZU

T#{dici zarizeni s polosutomatickou kelibraci sestévejici ze vstupniho skluzu s po=
davadem, z dopravaiku s hnacim dstrojim, z méfici stenice se zebudovanym snimafem délek
spojenym s mdFici ¥dati, z pracovnihe tF#{di%e a ze synchronizadniho bloku mechanicky
avézaného s napinacim kolem dopravaiku, vyznadujici se tim, Ze méfici Zdst (1) Je
piipojena na signélovy vatup (21) provozni pamdti (2), JejiZ provozni vystup (83) Je
spojen s provoznim vatupem (31) vyhodnocovaci d4sti (3) a pomocny vystup (24) je piie-
pojen na pamd¥ovy vstup (51) etalonové pamdti (5), pfifemf hlsvni vystup (34) vyhodnoco=-
vaci Zdsti (ﬁ) je spojen s pracovnim t¥idiZem (4), sloZenym nejméné ze dvou za sebou
uspof-édénych klapek t#idfcich skupin (4a, 4b, 4c), a etalonovy vystup (33) vyhodnocovaci
sésti (3) je spojen s etalonovym t¥idilem (13), jenZ je umistén v toku t¥{dénych
souddstl (10) pled preacovnim t¥fdiZem (4), pbitem’ oba ti{di¥e jsou uchyeeny pod unéd-
Boc drdhou dopravniku (16) za mdficd stanici (11) se snimefem délek (12) a ¥{dict vstup
(81) podavale (8), Jeni Je unistdn pred m&d¥ici stenici (11) a navazuje ne vstupnl skluz (15),
je napojen na poddvaci vystup (91) synphronizac‘.niho bloku (9), ktery je Jedté gvym synchro-
nizefnim vystupem (92) spojen se synchronizadnim vstupem (7T1) #tatet 2dsti (7), kterd Je
ddle opatfena etalomovym vstupenm (73), snimecim vstupem (72) nepojenym na etalonové
gidlo (14), Jje% Je umistdno na etalonovém t#fdizi (13), klfiovacim vystupenm (74) spojenym
s klf¥ovacim vstupem (22) provozni pamdti (2), ovléddacim vystupem (75) propojenym s ovlé-
dacim votupem (52) etalonové pamdti (5), indike¥nim v¥stupem (76) nepojenym na etelono-
vou indikaci (6) a vybavovacim vystupem (77), ktery je pfipojen na vybavoveci vstup
(32) vyhodnocovaci &ésti (3).

1 vykres
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